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Abstrak: Penelitian terkait penjadwalan truk sampah Kota Pontianak sebelumnya telah  dilakukan oleh 
Surli (2017). Penelitian tersebut berusaha menyusun penjadwalan kerja bagi truk sampah Kota Pontianak 
menggunakan model roll-on roll-off. Suatu jadwal kerja bagi truk pengangkut sampah Kota Pontianak yang 
fisibel dengan kualitas solusi yang cukup baik telah dihasilkan oleh penelitian tersebut. Namun meskipun 
fisibel, jadwal yang dihasilkan masih mengandung sejumlah unit truk yang melewati batas waktu kerja 
dengan total kelebihan jam kerja yang cukup tinggi yaitu sebesar 185 menit. Sehingga penelitian ini perlu 
untuk dilakukan guna mencari solusi yang lebih baik bagi permasalahan tersebut. 
Penelitian ini mengembangkan metode solusi alternatif berupa algoritma heuristik untuk menyelesaikan 
permasalahan penjadwalan truk yang menggunakan model Roll-On Roll-Off Vehicle Routing Problem. 
Algoritma heuristik tersebut diberi istilah Greedy Truck Dispatching (GTD). Algoritma GTD digunakan 
untuk mencari solusi yang lebih baik daripada solusi yang diberikan oleh penelitian sebelumnya. Algoritma 
GTD bekerja dengan cara menjadwalkan truk secara “greedy” yaitu menjadwalkan kembali setiap truk yang 
berstatus iddle paling awal (setelah menyelesaikan suatu rangkaian jadwal kerja) ke jadwal kerja berikutnya 
jika batas jam kerja belum tercapai. Metode solusi tersebut kemudian diimplementasikan mengunakan 
bahasa pemrograman Python.  
Hasil eksekusi dari program telah memberikan  solusi penjadwalan kerja fisible bagi truk sampah yang 
kualitasnya lebih baik dari penelitian sebelumnya. Dimana pada algoritma GTD ini total kelebihan jam 
kerja truk yang dijadwalkan berhasil ditekan menjadi hanya sebesar 79 menit. 
Kata kunci: Greedy, Greedy Truck Dispatching, Roll-On Roll-Off, Vehicle Routing Problem. 
1. Pendahuluan  
Sampah merupakan masalah yang paling 
umum terjadi di setiap kota, terutama di kota 
besar. Karena tingginya volume sampah yang 
harus dikelola, maka jika sampah tidak dikelola 
dengan baik, akan terjadi penumpukan sampah 
pada tempat-tempat tertentu, seperti tempat 
pembuangan sementara. Dinas Kebersihan dan 
Pertamanan Kota Pontianak merupakan badan 
yang mengelola setiap permasalahan mengenai 
sampah yang ada di kota Pontianak, bentuk 
pengelolaan tersebut antara lain pengangkutan 
sampah dari TPS menuju TPA, dimana hanya 
terdapat 22 unit armroll truck yang tersedia 
untuk mengelola 43 TPS dengan total ritase 
sebanyak 81 kali. Hal ini membuat proses 
pengangkutan sampah perlu dilakukan secara 
efektif dan efisien. Sehingga terdapat penelitian 
sebelumnya yang dilakukan untuk 
mengidentifikasi kondisi eksisting pengangkutan 
sampah Kota Pontianak dan melakukan 
perbaikan terhadap kondisi tersebut jika kondisi 
eksisting yang terdapat pada pengangkutan 
sampah Kota Pontianak belum optimal. 
Penelitian tersebut dilakukan oleh Surli pada 
tahun 2017 dengan judul “Penjadwalan Truk 
Sampah Kota Pontianak Dengan Model Roll-On 
Roll-Off Vehicle Routing Problem”, dari judul 
tersebut dapat diketahui bahwa model roll-on 
roll-off digunakan untuk memodelkan 
permasalahan yang dihadapi yaitu penjadwalan 
truk sampah Kota Pontianak.  
Pada penelitian sebelumnya yang dilakukan 
oleh Surli terdapat perbaikan yang signifikan 
terhadap penjadwalan truk sampah Kota 
Pontianak, dimana pada awalnya terdapat 8 unit 
truk yang melewati batas jam kerja dengan total 
waktu kerja yang terlewati sebesar 488,388 menit 
menjadi hanya 4 unit truk yang melewati batas 
jam kerja dengan total waktu kerja yang terlewati 
sebesar 185 menit.  
Hasil tersebut dirasa masih cukup baik 
mengingat Surli hanya melakukan perbaikan 
dengan menggunakan spreadsheet tanpa 
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penggunaan metode tambahan lainnya. Oleh 
karena itu penelitian ini dilakukan untuk 
merancang solusi model  penjadwalan truk 
sampah Kota Pontianak menggunakan model 
roll-on roll-off yang telah dimodelkan oleh Surli 
sebelumnya, dengan harapan dapat menemukan 
solusi penjadwalan truk yang lebih baik daripada 
solusi yang diberikan dari penelitian 
sebelumnya. Selain itu, pengimplementasian 
solusi model kedalam bahasa pemrograman 
Python juga dilakukan dengan tujuan untuk 
menekan waktu proses pengerjaan, karena 
kedepannya bisa jadi ruang lingkup penjadwalan 
truk sampah menjadi semakin luas karena Kota 
Pontianak yang semakin berkembang sehingga 
jumlah TPS meningkat. Jika permasalahan 
tersebut diselesaikan secara manual untuk 
menemukan solusi penjadwalan yang optimal 
maka akan memakan waktu yang relatif lama. 
Maka dari itu hal tersebut lah yang mendorong 
peneliti untuk mengembangkan sebuah solusi 
yang dapat menekan waktu pencarian solusi 
penjadwalan optimal 
Dalam proses perancangan solusi model, 
terdapat sebuah algoritma yang digunakan untuk 
dikembangkan menjadi algoritma khusus untuk 
model roll-on roll-off pada penelitian ini. 
Algoritma tersebut yaitu algoritma Greedy. 
Algoritma Greedy digunakan untuk mencari 
solusi penjadwalan yang lebih baik dari 
penelitian sebelumnya dengan cara 
menjadwalkan kembali setiap truk yang berstatus 
iddle paling awal (setelah menyelesaikan suatu 
rangkaian jadwal kerja) ke jadwal kerja 
berikutnya jika batas jam kerja belum tercapai. 
Kemudian solusi model tersebut 
diimplementasikan kedalam bahasa 
pemrograman Python dengan menggunakan 
software Visual Studio Code. 
2. Tinjauan Pustaka 
a. Vehicle Routing Problem 
Vehicle Routing Problem adalah suatu 
sistem distribusi yang bertujuan membuat rute 
yang optimal, dengan diketahui kapasitas 
kendaraan angkut, agar dapat memenuhi 
permintaan pelanggan dengan lokasi dan jumlah 
permintaan yang telah ditetapkan [35]  
Sedangkan menurut Raden Prana (2007) 
VRP atau Vehicle Routing Problem adalah 
sebuah cakupan masalah yang didalamnya ada 
sebuah problem dimana ada sejumlah rute untuk 
sejumlah kendaraan yang berada pada satu atau 
lebih depot yang harus ditentukan jumlahnya 
agar tersebar secara geografis supaya bisa 
melayani konsumen-konsumen yang tersebar. 
Setiap kendaraan memiliki kapasitas angkut, dan 
setiap pelanggan memiliki demand. Tujuan dari 
VRP adalah mengantarkan barang pada 
konsumen dengan biaya minimum melalui rute-
rute kendaraan yang keluar-masuk depot. 
Berikut ini merupakan komponen-
komponen yang terdapat pada Vehicle Routing 
Problem (VRP) [17]: 
1. Jaringan Kerja (link) 
2. Costumers 
3. Depot 
4. Kendaraan (vehicle) 
5. Pengemudi (driver) 
b. Model Roll-on Roll-off 
Model roll-on roll-off merupakan salah satu 
pengembangan dari model vechicle routing 
problem, biasanya dengan penambahan suatu 
tipe trip. Roll-on roll-off sendiri jika diartikan 
dengan menggunakan Google Translate 
memiliki arti berguling-guling. Roll-on roll-off 
merupakan sistem pengangkutan muatan yang 
umum digunakan pada kapal-kapal pengangkut 
barang, kapal yang menggunakan sistem roll-on 
roll-off disebut juga sebagai kapal roll-on roll-off 
atau disingkat kapal Ro-Ro. Kapal Ro-Ro 
mampu memuat penumpang dan kendaraan, 
dimana kendaraan masuk (Roll-On) dan keluar 
(Roll-Off) kapal dengan penggeraknya sendiri, 
yang sering disebut Rolling Cargo. Dari aspek 
operasional, metode bongkar muat ini lah yang 
menjadi ciri khas kapal Ro-Ro, dimana muatan 
kapal berpindah secara horizontal bukan secara 
vertikal (Lift-on lift-off). Sehingga, sistem 
pengangkutan truk sampah berbasis armroll truk 
merupakan model roll-on roll-off karena 
pengangkutan muatan atau kontainer dilakukan 
secara horizontal bukan vertikal dengan bantuan 
crane.  
Menurut Toth 2002 dalam jurnal Ball et., al 
Roll-On Roll-Off merupakan salah satu varian 
dari VRP yang dimana ada sejumlah trailer atau 
kontainer yang terdapat pada lokasi konstruksi, 
area pabrik dan lokasi yang besar. Traktor dapat 
memindahkan tempat sampah yang dilokasi dan 
membawanya ke tempat pembuangan. Setiap 
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traktor dapat membawa satu trailer disetiap 
waktu.  
Jenis-jenis trip yang terdapat dalam model 
roll-on roll-off yaitu: 
1. Trip tipe 1: untuk trip 𝑖 ∈ 𝑇1, apabila 
movement vector 𝑀𝑖 = (𝑠𝑖,𝑣𝑑,𝑒𝑖) dimana 
𝑠𝑖,𝑒𝑖 ∈ 𝑉\{𝑣0,𝑣𝑑}. Traktor mulai 
perjalanan mengambil trailer terisi penuh 
dari 𝑠𝑖 dan membawa ke disposal facility 
𝑣𝑑 (TPA) setelah dikosongkan, traktor 
membawa trailer kembali ke tempat 
intermediate facility 𝑒𝑖 (TPS) atau kemana 
saja akhir perjalanan traktor dengan trailer 
kosong. 
 
Gambar 1 Trip tpe 1 
2. Trip tipe 2: untuk trip 𝑖 ∈ 𝑇2, apabila 
movement vector 𝑀𝑖 = (𝑠𝑖,𝑣𝑖1,𝑒𝑖) dimana 𝑠𝑖 
= 𝑒𝑖 = 𝑣𝑑 dan 𝑣𝑖1 ∈ 𝑉\{𝑣0,𝑣𝑑}. Traktor 
mulai perjalanan dari TPA (𝑠𝑖) membawa 
trailer kosong kemudian traktor mengambil 
trailer terisi penuh dari TPS (𝑣𝑖1) lalu 
membawa ke disposal facility 𝑣𝑑 (TPA) 
setelah dikosongkan, traktor tanpa 




Gambar 2 Trip tpe 2 
 
3. Trip tipe 3: untuk trip 𝑖 ∈ 𝑇3 , apabila 
movement vector 𝑀𝑖 = (𝑠𝑖,𝑒𝑖) dimana 𝑠𝑖 = 
𝑣𝑑 dan 𝑒𝑖 ∈ 𝑉\{𝑣0,𝑣𝑑}. Traktor mulai 
perjalanan dari TPA (𝑠𝑖) membawa trailer 
kosong kemudian traktor meletakkan 
trailer di TPS (𝑒𝑖), lalu traktor pergi tanpa 
membawa trailer kemana saja akhir 
perjalanan traktor. 
 
Gambar 3 Trip tpe 3 
 
4. Trip tipe 4: untuk trip 𝑖 ∈ 𝑇4 , apabila 
movement vector 𝑀𝑖 = (𝑠𝑖,𝑒𝑖) dimana 𝑠𝑖 ∈ 
𝑉\{𝑣0,𝑣𝑑}. Traktor mulai perjalanan dari 
TPS (𝑠𝑖) membawa trailer terisi penuh 
kemudian traktor membawa ke TPA (𝑣𝑑), 
lalu traktor pergi tanpa membawa trailer 
kemana saja akhir perjalanan traktor. 
 
Gambar 4 Trip tpe 4 
 
Berikut ini 𝑑𝑖 merupakan waktu 
pelayanan untuk trip i dimana perhitungan 𝑑𝑖 
berdasarkan setiap jenis tipe trip.     
1) Trip tipe 1  
𝑑𝑖 = 𝑡𝑎(𝑠𝑖) +𝜏𝑠𝑖𝑣𝑑 + 𝑡𝑢 +𝜏𝑣𝑑𝑠𝑖 +𝑡𝑑(𝑒𝑖),    𝑖 
∈ 𝑇1     
2) Trip tipe 2  
𝑑𝑖 = 𝑡𝑎(𝑣𝑑) +𝜏𝑣𝑑𝑣𝑖1 + 𝑡𝑑(𝑣𝑖1) +𝑡𝑎(𝑣𝑖1)+ 
𝜏𝑣𝑖1𝑣𝑑 +𝑡𝑑(𝑣𝑑),    𝑖 ∈ 𝑇2  
3) Trip tipe 2  
𝑑𝑖 = 𝑡𝑎(𝑣𝑑) +𝜏𝑣𝑑𝑒𝑖 +𝑡𝑑(𝑒𝑖),    𝑖 ∈ 𝑇3  
     
4) Trip tipe 2  
𝑑𝑖 = 𝑡𝑎(𝑠𝑖) +𝜏𝑠𝑖𝑣𝑑 + 𝑡𝑑(𝑣𝑑),    𝑖 ∈ 𝑇4  
     
Keterangan :  
𝑠𝑖 adalah lokasi mulainya sebuah trip.  
𝑒𝑖 adalah lokasi diakhirinya sebuah trip.  
𝑣𝑑 adalah lokasi disposal facility.  
𝑣𝑖1 adalah lokasi intermediate facility.  
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c. Greedy 
Algoritma greedy merupakan salah satu 
algoritma yang umum digunakan untuk 
menyelesaikan permasalahan optimasi, dimana 
permasalahan optimasi tersebut memiliki fungsi 
tujuan maksimasi dan minimasi. Greedy secara 
harfiah memiliki arti rakus atau tamak, dimana 
hal tersebut mencerminkan prinsip greedy itu 
sendiri dalam pembentukan solusi di setiap 
langkahnya. Pada setiap langkah, terdapat 
banyak pilihan yang perlu dievaluasi, sehingga 
algoritma ini akan memilih pilihan terbaik yang 
ditawarkan pada setiap langkah. Prinsip greedy 
sendiri adalah “take what you can get now!”, 
sehingga pada setiap langkah, algoritma 
membuat pilihan lokal optimal dengan harapan 
bahwa solusi akhir yang dimiliki akan mengarah 
ke solusi global optimal.  
Seperti yang dijelaskan oleh Cormen 
(2001), Algoritma greedy merupakan salah satu 
algoritma untuk memecahkan persoalan 
optimasi. Persoalan optimasi yang dimaksud 
adalah persoalan mencari solusi optimum yaitu 
maksimasi (maximization) ataupun minimasi 
(minimization). Arti greedy bila diterjemahkan 
secara harafiah memiliki arti rakus atau tamak. 
Algoritma ini mencerminkan prinsip greedy 
dalam pembentukan solusi langkah per langkah. 
Pada setiap langkah, terdapat banyak pilihan 
yang perlu dievaluasi, sehingga algoritma ini 
akan memilih langkah yang terbaik pada setiap 
langkah.  
Prinsip greedy adalah “take what you can 
get now!” yaitu: 
1. Pada setiap langkah, algoritma membuat 
pilihan optimal lokal. 
2. Langkah tersebut dilakukan dengan 
harapan bahwa langkah sisanya mengarah 
ke solusi optimal global [21]  
3. Metodologi Penelitian 
Dalam penelitian ini dilakukan perancangan 
metode solusi untuk model roll-on roll-off pada 
penjadwalan truk sampah Kota Pontianak, 
perancangan metode solusi tersebut dilakukan 
dengan mengembangkan suatu algoritma 
heuristik yang diberi nama algoritma Greedy 
Truck Dispatching (GTD). Untuk langkah lebih 
jelasnya dapat dilihat pada gambar berikut ini. 
Mulai
Studi Literatur
 Pengertian Vehicle Routing Problem
 Jenis-Jenis Vehicle Routing Problem








 Batas Jam Kerja
 Jumlah, Ritasi, Lokasi Dan Jarak 
TPS




 Eksekusi Program Algoritma GTD
 Uji Sensitivitas
Analisa
 Analisa Solusi (output) Dari Program
 Analisa Perbandingan Hasil 
Algoritma GTD Dengan Hasil 
Penelitian Sebelumnya




Implementasi Metode Solusi Dalam 
Bahasa Pemrograman Python 3
Verifikasi Metode Solusi





Gambar 5 Diagram Alir Penelitian 
4. Hasil dan Pembahasan 
a. Pengumpulan Data 
Seluruh data yang terdapat dalam penelitian 
ini diperoleh dari penelitian sebelumnya, 
peneltian tersebut disusun oleh Surli (2017). Dari 
penelitian tersebut diperoleh beberapa data 
seperti model permasalahan yang digunakan 
yaitu model Roll-On Roll-Off Vehicle Routing 
Problem dan beberapa data lainnya.  
Jenis trip yang digunakan pada penelitian 
ini adalah trip tipe 1 sama seperti penelitian 
sebelumnya, trip tipe 1 yaitu truk memulai 
perjalanan dari depot membawa kontainer 
kosong menuju TPS kemudian meletakkan 
kontainer di TPS tujuan dan mengambil 
kontainer penuh yang ada di TPS tersebut, 
kemudian membawa kontainer penuh ke TPA 
dan membongkar kontainer tersebut di TPA, 
setelah itu membawa kontainer kosong ke TPS 
tujuan selanjutnya atau kemana saja. 
Data-data yang digunakan dalam penelitian 
ini antara lain: 
1. Jumlah kendaraan 
2. Jumlah dan ritase setiap TPS 
3. Jarak tempuh antar titik TPS beserta peta 
lokasi TPS 
4. Waktu-waktu pelayanan kontainer 
5. Batas waktu kerja 
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Berikut ini adalah hasil dari penelitian terdahulu. 
Tabel 1  








45 24 24 24 12     414 4   
46 39 39 39       417 3   
47 33 46 45       443 3   
48 40 40 10 6     493 4   
49 55 55 55       499 3   
50 28 28 48       434 3   
51 26 26 42 13     444 4   
52 22 22 23 27     524 4   
53 29 29 56 4     514 4   
54 48 48 48 48     601 4 61 
55 61 61 29       435 3   
56 25 25 25 56     529 4   
57 34 34 34 32     580 4 40 
58 30 30 30       447 3   
59 58 58 43       455 3   
60 57 57 56       470 3   
61 59 59 59 59     595 4 55 
62 19 19 19 19 15 51 538 6   
63 38 21 9 3 44   531 5   
64 49 49 47       462 3   
65 41 41 35 27     569 4 29 
66 31 31 31       474 3   
TOTAL 10868 81 185 
Berdasarkan tabel diatas dapat diketahui 
bahwa pada bagian truk menunjukkan nomor 
indeks yang dimiliki oleh truk, pada bagian rute 
menunjukkan TPS yang dijadwalkan terhadap 
truk dengan indeks tertentu, dimana pada 
perjalan pertama truk dimulai dari depot 
sedangkan perjalan kedua dan seterusnya truk 
memulai dari TPA dan pada setiap perjalan truk 
selalu kembali ke TPA. Pada bagian tabel waktu 
kerja menunjukkan waktu yang dibutuhkan truk 
untuk melayani seluruh TPS yang dijadwalkan, 
dimana perhitungan waktu dimulai dari 
perjalanan menuju tps, waktu melepas kontainer, 
waktu memuat kontainer, perjalanan menuju 
TPA dan waktu membongkar kontainer di TPA. 
 
Gambar 6 Gantt Chart Hasil Penelitian Surli 
Dari data diatas dapat diketahui bahwa hasil 
dari penjadwalan tersebut menghasilkan empat 
unit truk yang melewati batas jam kerja dimana 
batas jam kerja sebanyak 540 menit atau 9 jam. 
Ke-empat unit truk tersebut yaitu truk dengan 
nomor indeks 10, 13, 17 dan 21 dengan total 
waktu kelebihan jam kerja sebanyak 185 menit. 
 
b. Formulasi Matematis 
Permasalahan dalam penelitian ini 
diselesaikan menggunakan model Roll-On Roll-
Off Vehicle Routing Problem (RRVRP) yang 
mengacu pada jurnal penelitian Bodin dan Ball 
(2000). Formulasi jenis tipe trip dipilih dengan 
mengikuti penelitian sebelumnya yaitu 
digunakan trip tipe 1, dengan 𝑇𝑖 merupakan trip 
yang terhubung dengan seluruh trip tipe i, 
dimana i = 1 dan 𝑇i= 𝑇1 untuk semua trip. Trip 
tipe 1 untuk 𝑖 ∈ 𝑇1, dengan movement vector 
adalah 𝑀𝑖 = (𝑠𝑖,𝑣𝑖1,𝑣𝑑,𝑒𝑖) dimana 𝑠𝑖, 𝑒𝑖 ∈ 
𝑉\{𝑣0,𝑣𝑑}. Truk memulai perjalanan dari depot 
(𝑠𝑖) dengan membawa sebuah kontainer kosong 
menuju TPS (𝑣𝑖1), kemudian meletakkan 
kontainer kosong di TPS tujuan lalu mengambil 
kontainer penuh dan membawa kontainer 
tersebut menuju TPA (𝑣𝑑). Kemudian truk 
membawa kontainer kosong menuju TPS 
selanjutnya, ada beberapa kali ritase dan akhir 
perjalanan truk kembali ke depot (𝑒𝑖) atau 
kemana saja. 
 
Gambar 7 Trip tpe 1 
Waktu kerja atau waktu pelayanan dihitung 
dengan mengikuti penelitian sebelumnya. Waktu 
kerja disimbolkan sebagai (𝑑𝑖), dimana 𝑑𝑖 
merupakan waktu yang diperlukan oleh truk 
sampah untuk melayani trip i. Sedangkan total 
waktu kerja seluruh truk terhadap setiap trip 
disimbolkan sebagai L.  
Berikut ini adalah beberapa parameter yang 
digunakan didalam perhitungan waktu kerja 
terhadap seluruh trip. 
1. 𝑡𝑎(𝑣) merupakan waktu yang dibutuhkan 
oleh sebuah truk untuk mengambil 
kontainer yang berada dilokasi 𝑣 dimana 𝑣 
= 𝑣𝑑 jika truk mengambil kontainer di 
disposal facility  atau TPA.  
2. 𝑡𝑑 (𝑣) merupakan waktu yang dibutuhkan 
oleh sebuah truk untuk melepaskan 
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= 𝑣𝑑 jika truk meletakkan kontainer di 
disposal facility atau TPA.  
3. 𝑡𝑢 merupakan waktu yang dibutuhkan oleh 
sebuah truk untuk membongkar kontainer 
di disposal facility atau TPA. 
Berikut ini merupakan persamaan yang 
digunakan untuk menghitung waktu kerja (𝑑𝑖) 
berdasarkan model trip tipe 1.     
𝑑𝑖 = 𝑡𝑎(𝑠𝑖) + 𝜏𝑠𝑖𝑣𝑑 + 𝑡𝑑 (𝑣𝑖1) + 𝑡𝑎(𝑣𝑖1) + 𝜏𝑣𝑑𝑠𝑖 + 
𝑡𝑢, 𝑖 ∈ 𝑇1 
Didalam persamaan tersebut diketahui 
bahwa, 𝑠𝑖 adalah lokasi dimulainya sebuah trip. 
𝑣𝑑 merupakan lokasi disposal facility. 𝑣𝑖1 adalah 
lokasi intermediate facility atau TPS. 𝜏𝑎𝑏 adalah 
waktu perjalanan dari lokasi a ke lokasi b. 
c. Perancangan Metode Solusi 
Dikembangkan suatu algoritma heuristik 
yang diberi nama algoritma Greedy Truck 
Dispatching (GTD) untuk menyelesaikan 
permasalahan tersebut. Dimana algoritma GTD 
dikembangkan berdasarkan prinsip keja 
algoritma greedy, yaitu serakah dalam memilih 
truk yang dijadwalkan terhadap TPS yang dituju 
dengan memilih truk yang selesai lebih dulu 
(idle) untuk dijadwalkan. Pengembangan 
algoritma ini dilakukan dengan tujuan 
menjadikan algoritma tersebut lebih spesifik 
untuk menyelesaikan permasalahan dengan 
model roll-on roll-off. Algoritma GTD 
digunakan sebagai construction phase untuk 
mencari solusi feasible dengan cara membentuk 
dan mencari rute penjadwalan truk yang lebih 
baik dari penelitian sebelumnya melalui 
penjadwalan truk dengan jam kerja terkecil 
terhadap TPS yang dituju. 
Kemudian algoritma GTD 
diimplementasikan kedalam bahasa 
pemrograman Python 3. Penulisan dilakukan 
dengan menggunakan software Visual Studio 
Code yang merupakan software penyuntingan 
berbagai bahasa pemrograman termasuk bahasa 
Python. Model solusi dijalankan dengan 
menggunakan software Visual Studio Code versi 
1.51.1 didalam laptop dengan OS Windows 10 
yang ditenagai dengan prosesor Intel Core I3-
6100U 2,3GHz dan grafis card NVIDIA GeForce 
920MX dengan RAM sebesar 8 GB. 
d. Pengolahan Data 
Setelah model solusi dieksekusi maka diperoleh 
hasil pengolahan data sebagai berikut. 
1. Hasil eksekusi program dengan algoritma 
GTD 
Tabel 2  
Hasil Penjadwalan Algoritma GTD 
TRUK RUTE WAKTU KERJA 
WAKTU KERJA 
LEBIH 
45 2 17 27 40 59 201 341 501   
46 3 17 28 40 63 205 347 507   
47 4 18 29 41 72 214 358 514   
48 5 20 33 43 86 236 384 534   
49 6 20 34 43 87 237 385 535   
50 7 16 27 39 52 180 320 486   
51 8 16 27 39 47 175 315 481   
52 9 18 28 40 64 206 348 508   
53 10 19 29 41 82 230 374 530   
54 10 19 30 42 82 230 376 530   
55 10 19 31 42 82 230 376 530   
56 10 20 32 43 82 232 380 530   
57 11 21 36 44 111 269 421 565 25 
58 12 24 37   127 273 429     
59 12 25 35 43 127 267 417 567 27 
60 13 26 36   136 272 424     
61 14 21 38   123 281 441     
62 14 21 39   123 281 447     
63 14 22 36 44 123 271 423 567 27 
64 15 23 37   125 273 429     
65 15 24 36   125 271 423     
66 15 24 36   125 271 423     
TOTAL 10901 79 
 
Gambar 8 Gantt Chart Hasil Penjadwalan 
Algoritma GTD 
Pada algoritma GTD, truk dijadwalkan 
dengan cara memilih truk yang memiliki jam 
kerja terkecil hingga seluruh TPS habis untuk 
dialokasikan, jika terdapat truk yang melewati 
jam kerja maka akan dicatat waktu yang terlewati 
tersebut. Berdasarkan hasil terbaik yang 
diperoleh oleh program ini dapat diketahui 
bahwa seluruh TPS berhasil dialokasikan 
kedalam jadwal truk sehingga diperoleh hasil 
penjadwalan truk yang baik. Dalam penjadwalan 
tersebut setiap truk menerima 3 sampai 4 ritase 
TPS dengan total jam kerja sebanyak 10901 
menit. Namun terdapat 3 truk yang melewati 
batas jam kerja, ketiga truk tersebut yaitu truk 
dengan nomor indeks 57, 59 dan 63 dengan 
masing-masing waktu yang terlewati yaitu 25, 27 
dan 27 menit. Sehingga total waktu kerja lebih 
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2. Perbandingan solusi luaran algoritma GTD 
dengan penelitian terdahulu 
Tabel 4  










Penelitian Surli 185 4 
Algoritma GTD 79 3 
 
Gambar 11 Grafik Perbandingan 
Pada gambar dan tabel diatas, dapat 
diketahui bahwa dengan menggunakan algoritma 
GTD dapat memperoleh penjadwalan yang lebih 
baik dari penelitian sebelumnya, dimana pada 
penelitian sebelumnya diperoleh hasil empat unit 
truk yang melewati jam kerja dengan total waktu 
kerja terlewati sebesar 185 menit sedangkan pada 
algoritma GTD diperoleh hasil tiga unit truk yang 
melewati batas jam kerja dengan total waktu 
kerja terlewati sebesar 79 menit. Dengan selisih 
sebesar 106 menit tersebut menunjukkan bahwa 
penjadwalan ulang seluruh truk dengan algoritma 
GTD dapat menemukan hasil yang lebih baik 
dari penelitian sebelumnya. 
3. Uji sensitivitas 
Uji sensitivitas dilakukan dengan tujuan 
untuk melihat implikasi yang akan disebabkan 
jika ada beberapa truk yang tidak dapat 
beroperasi. Uji sensitivitas dilakukan 
menggunakan 5 skenario dengan persentase yang 
berbeda-beda, dimana hasil dari uji sensitivitas 
dapat dilihat pada tabel 5. Berdasarkan hasil yang 
telah diperoleh tersebut dapat diketahui bahwa, 
jika terdapat 5 persen saja truk yang tidak dapat 
beroperasi maka terdapat lonjakan kelebihan jam 
kerja yang cukup besar hingga mencapai 6 jam 
total kelebihan jam kerja. Dari hasil uji 
sensitivitas ini dapat disimpulkan bahwa jika 
terdapat truk yang tidak dapat beroperasi, maka 
beban yang diberikan kepada truk lainnya akan 
lebih banyak untuk menutupi kekurangan armada 
truk pengangkut sampah. 
Tabel 5 









Truk Lewat Jam 
Kerja (Unit) 
Total Kelebihan 
Jam Kerja (Menit) 
Total Kelebihan 
Jam Kerja (Jam) 
1 5 GTD 2 20 9 368 6,1 
2 10 GTD 3 19 13 721 12,0 
3 15 GTD 4 18 16 1203 20,1 
4 20 GTD 5 17 18 1731 28,9 
5 25 GTD 6 16 21 2449 40,8 
4. Kesimpulan 
Berdasarkan hasil penelitian yang telah 
dilakukan, diperoleh metode solusi untuk 
penjadwalan yang lebih baik daripada penelitian 
terdahulu. Hasil penelitian tersebut yaitu 
penjadwalan ulang seluruh truk pengangkut 
sampah berjenis armroll truk milik dinas 
kebersihan Kota Pontianak dengan 
menggunakan algoritma GTD, dimana seluruh 
TPS dengan total ritase sebanyak 81 kali berhasil 
dijadwalkan hingga habis, namun masih terdapat 
3 unit truk yang melewati batas jam kerja yaitu 
truk dengan nomor indeks 57, 59 dan 63 dengan 
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Walaupun masih terdapat truk yang melewati 
batas jam kerja, penjadwalan pada penelitian ini 
sedikit lebih baik daripada penjadwalan pada 
penelitian terdahulu, dimana pada penelitian 
terdahulu terdapat 4 unit truk yang melewati 
batas jam kerja dengan total jam kerja yang 
terlewati sebesar 185 menit. 
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